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Abstrakt: 
 
Zadanie tejto bakalárskej práce:  Snímače rýchlosti a polohy – prieskum trhu. 
Úlohou bakalárskej práce je návrh a výber snímačov rýchlosti a polohy pre určenú 
technologickú linku. Zamerala som sa na   rozdelenie snímačov podľa rôznych kategórii, 
ich funkcie, princíp činnosti.  
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Abstract:  
 
The award of the Bachelor's thesis: Speed and Position Sensors – Market Research 
The Bachelor thesis is the design and the choice of speed and position sensors for specific 
technological line. Focused on the distribution of sensors according to the different 
category I, their duties, principle of operation. 
 
Key words: 
 
Speed sensor sensor position sensing, electrical drives. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
OBSAH 
     ÚVOD.....................................................................................................................    1 
1 ELEKTRICKÉ POHONY .............................................................................  2 
1.1 Hlavné požiadavky ...................................................................................  2 
1.2 Rozdelenie elektrických pohonov ...........................................................  3 
1.3 Výhody elektrických pohonov vo všeobecnosti......................................  3 
1.4 Nevýhoda elektrického pohonu vo všeobecnosti....................................  3 
2 SNIMAČE .......................................................................................................   4 
2.1 Hlavné požiadavky..................................................................................... 4 
2.2  Rozdelenie..................................................................................................  5 
2.3 Výhody snímačov.......................................................................................  8 
2.4  Nevýhody snímačov..................................................................................  9 
2.5  Všeobecné.................................................................................................   9 
 
3 KOMERČNÉ DOSTUPNÉ SNÍMAČE PRE ELEKTRICKÉ 
POHONY.......................................................................................................    10 
3.1 Snímače rýchlosti pre  elektrické pohony............................................    10 
3.1.1 Rozdelenie snímačov rýchlosti – otáčok.................................      10 
3.1.2 Vytypované snímače rýchlosti pre elektrický pohon............      10 
3.1.2.1 Jednosmerné  tachodynamo.......................................       11 
3.1.2.1.1 Komerčne označenie tachodynam ..........................      11 
3.1.2.2 Tachogenerátor DC......................................................      11 
3.1.2.2.1 Komerčné označenie tachogeneratorov...................     12 
3.1.2.3 Hallový snímač......................................................     12 
3.1.2.3.1 Komerčné označenie Hallovho snímača................      13 
3.1.2.4 Inkrementálny snímač............................................    13 
3.1.2.4.1 Komerčné označenie inkrementálneho snímača......  15 
3.1.2.5 Ultrazvukový snímač......................................................   15 
3.1.2.5.1 Komerčné označenie ultrazvukových snímačov......    15 
3.2  Snímače polohy pre  elektrické pohony..............................................    15 
3.2.1 Rozdelenie snímačov polohy.....................................................    15 
3.2.2 Vytypované snímače polohy pre elektrický pohon...............      16 
3.2.2.1 Selsyn............................................................................      16 
  
 
3.2.2.1.1 Komerčné označenie Selsyn ...................................      17 
3.2.2.2 Resolever ( selsyn rozkladač)......................................     17 
3.2.2.2.1 Komerčné značenie Resolveru................................     18 
3.2.2.3 Snímač s optickým signálom .....................................      18 
3.2.2.3.1 Inkrementálny snímač.............................................     18 
3.2.2.3.2 Absolútny  snímač...................................................      20 
3.2.2.4  Ultrazvukové snímače polohy...................................      21 
3.2.2.5  Hallov snímač pre polohu.........................................      21 
3.2.2.6 Kapacitný snímač polohy...........................................      22 
3.2.2.6.1Komerčné značenie kapacitného snímača polohy.....   22 
3.2.2.7 Induktívny snímače polohy...........................................   22 
3.2.2.7.1Komerčné značenie induktívneho  snímača polohy.... 23 
 
5 VYROBCOVIA SNÍMAČOV RÝCHLOSTI A POLOHY PRE ELEKTRICKÉ 
POHONY..............................................................................................................  24 
 
6 NÁVRH A VÝBER SNÍMAČOV  PRE  LINKU..............................................  24 
6.1 Snímač rýchlosti pre posuvný dopravník.....................................................  25 
6.2 Snímač polohy pre posuv plošiny vo vertikálnej polohe.............................  27 
 
7 VIAC KRITERIÁLNÉ ZROVNANIE  TECHNICKO-EKONOMICKÝCH 
PARAMETROV SNÍMAČOV............................................................................  31 
7.1 Predajcovia snímačov rýchlosti......................................................................  31 
7.2 Predajcovia snímačov polohy.........................................................................  32 
 
8 ZAVER..................................................................................................................  33 
 
 
 
 
 
 
 
 
 8 
 
 
ÚVOD 
 
Súčasný svetový trend je rýchly rozvoj techniky čo kladie nesmerne nároky na 
automatizáciu. Automatizácia prenikla do všetkých oblastí ľudskej činnosti a stretávame sa 
s ňou na každom kroku. Niektoré výrobné  procesy by človek prakticky ani nedokázal 
riadiť, pretože by  nevydržal pracovať v  extrémnych podmienkach napr. vysokej teploty, 
tlaku, zdraviu škodlivého prostredia... Nakoľko aj ľudské zmysly sú značne obmedzené 
a nepostačujúce,  nedokážu zachytiť napr. rádioaktívne žiarenie, ultrazvuk, infračervené 
svetlo atď. Preto sú snímače veličín  pre automatizačné a monitorovacie úlohy v praxi 
nesmierne dôležité a využívané vo veľkom rozsahu. Snímače majú pre automatizačný 
proces taký veľký  význam, aký má zrak, sluch a ostatné zmysly pre človeka. Snímače nám  
nepriamo umožňujú pohodlie, bezpečnosť, riadenie technologických procesov a najmä 
úsporu výrobných a prevádzkových nákladov a pod. 
Náplňou mojej bakalárskej práce bolo vypracovať zoznám snímačov rýchlosti 
a polohy a vytvoriť prieskum trhu snímačov pre elektrické pohony. Možno konštatovať, že 
elektrické pohony sú až z 50% spotrebiteľmi vyrobenej elektrickej energie. Moja práca 
môže slúžiť k oboznámeniu  sa s princípmi  rôznymi druhmi snímačov rýchlosti a polohy 
u elektrických pohonov. Môže byť určená  pre koncového zákazníka, aby si mohol urobiť 
 prehľad o princípe a o cenových reláciách, čo  mu umožni väčšiu rozhodovaciu možnosť 
pri voľbe  najvhodnejšieho typu a najmä ceny. 
Bakalárska práca je rozdelená do 7.  kapitol.  Prvá až štvrtá kapitola je teoretická.  
V prvej kapitole som sa zamerala na  všeobecné  rozdelenie  elektrických pohonov.   
V druhej kapitole  som uviedla  rozdelenie všeobecné rozdelenie  snímačov. V tretej sú 
uvedené konkrétne  informácie o komerčné dostupných snímačoch  rýchlosti a polohy, 
vytypovala som najzaujímavejšie snímače, zamerala som sa na ich  princíp činnosti.   Vo 
štvrtej kapitole  som uviedla  informácie o výrobcoch. V piatej kapitole  som už 
vykonávala praktickú časť -  návrh snímačov pre technologickú linku. V šiestej kapitole 
som už  získavala  informácii  o výrobcoch  snímačov rýchlosti a polohy pre elektrické 
pohony, aby som mohla vykonať zrovnanie technicko-ekonomických parametrov. 
Informácie o jednotlivých predajcoch sú uvedené v prílohe 2,  kde sú uvedený  predajcovia  
a popísane ich produktu. Ku každému predajcovi  je v prílohe vyobrazenie produktu 
a technicko-ekonomické parametre. 
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1 ELEKTRICKÉ POHONY  
 
1.1 Hlavné požiadavky  
 
            Elektrický pohon je súhrn zariadení ktoré zabezpečujú  elektromechanický prevod 
energie. Riadenie elektrického pohonu  sa vykonáva zmenou  parametrov momentu, 
rýchlosti, výkonu ... pomocou ovládacích prvkov. Vo všeobecnosti môžeme povedať, že 
elektrický pohon sa skladá z elektrického motora a z daného pracovného mechanizmu. 
Pracovný mechanizmus je charakterizovaný rýchlosťou, momentom pracovného 
mechanizmu, momentom zotrvačnosti pracovného mechanizmu, časom ... 
Zloženie elektrického pohonu: elektromotor, prenosový mechanizmus, akčný člen – 
menič, najčastejšie polovodičový, riadiaci systém, spínací pristroj, istiaci pristroj. 
Elektromotor je 
točivé elektrické zariadenie 
ktoré premieňa elektrickú 
energiu na mechanický 
pohyb. Opačným zariadením 
k elektromotoru je dynamo, 
alternátor -  ktoré premieňajú 
mechanickú prácu na 
elektrickú energiu. Obr 1. 
                  
                                                  Obr. 1 Elektromotor 
Dnešný trend vývoja je prechod od jednosmerných ku striedavým  pohonom. 
Výhoda je v konštrukcii - striedavé motory nemajú komutátor a z toho dôvodu  vyplýva  
celý rad výhod: 
• menší  rozmer, nižšia hmotnosť a najmä nižšia cena 
• lepšia dynamika pri rovnakom  momente motora – menší moment zotrvačnosti. 
Každá zmena rýchlosti vedie k zmene kinematickej energie vo vzťahu motor 
a poháňaný mechanizmus. V prípadoch keď je potrebne trvala nižšia rýchlosť ako 
menovitá rýchlost motora, zaraďujeme prevod medzi motor a pracovný mechanizmu. 
Bežne konštruované motory majú rýchlosť 750 až 3000 otáčok/minútu. Elektrické pohony 
je možné konštruovať a dimenzovať pre výsoké otáčky, neplatí to pre krokové motory. 
Žiadaný je najmä priamočiary pohyb [3]. 
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1.2 Rozdelenie elektrických pohonov  
 
  Elektrické  pohony môžeme rozdeliť podľa viacerých kritérií, podľa druhu 
použitého motora, vykonávaného pohybu,  riadenia otáčok, prenosu mechanickej energie,  
dodávky energie, počtu motorov, funkcie ... 
a. jednosmerné 
b. striedavé 
• asynchrónne 
 indukčné 
• synchrónne 
 klasické 
- s permanentnými magnetmi 
- s vinutým rotorom 
 bezkartačové DC 
 krokové 
- permanentými magnetmi 
- hybridné ... 
 
1.3 Výhody elektrických pohonov vo všeobecnosti 
Výhody elektromotorov je vysoká účinnosť 80-90%, okamžitá  pohotovosť, 
jednoduché ovládanie, dobrá riaditeľnosť mechanických veličín, široký rozsah, rýchlosť, 
výkon, možnosť krátkodobého  preťaženia, reverzovateľnosť  - opačný chod, dobrá 
účinnosť, nízke straty naprázdno, malá hmotnosť, malá náročnosť na údržbu, ľahká 
vymeniteľnosť, použitie do nebezpečných prostredí, dlhá životnosť, nevytvára vibrácie, nie 
je zdrojom splodín... 
 
1.4 Nevýhoda elektrického pohonu vo všeobecnosti 
 
Závislosť na prívode elektrickej  energie – okrem strojov napájaných 
akumulátorom. Vysoké menovite otáčky – musia sa použiť prevody. Zlý pomer medzi 
výkonom a hmotnosťou. 
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2 SNIMAČE  
 
2.1 Hlavné požiadavky 
 
Snímač  je funkčná jednotka systému, ktorá realizuje snímanie fyzikálnej alebo 
technickej veličiny, charakterizujúcu meraný objekt. Číže prijíma podnety a odpovedá 
prostredníctvom elektrických signálov, obr 2. Podnety bezprostredné pôsobia na jeho  
citlivú časť. Je to vlastne obecný zdroj informácie pre riadiaci systém – technické 
zariadenie. Tento signál  možno diaľkove prenášať na ďalšie spracovanie v meracích 
alebo riadiacich systémoch. Citlivá časť snímača sa označuje ako senzor alebo čidlo. 
Senzor ako jediný člen meracieho reťazca má  priamy kontakt s meraným  objektom, je 
funkčný prvok tvoriaci vstupný blok meracieho reťazca. Snímač je najslabším článkom 
meracieho reťazca. Cena snímača v porovnaní s ostatnou časťou meracieho reťazca   je 
zrovnateľná a v niektorých prípadoch je dokonca vyššia. Snímač obyčajne nepracuje 
samostatné. Je súčasťou systému. Môže byť umiestnený vo vnútri sledovaného objektu 
i mimo neho.  
 
 
Obr. 2 Snímač a veličiny ktoré ho ovplyvňujú 
 
Elektrické signály snímačov sú privedené na multiplexer, ktorého úlohou je pripojiť 
výstupný signál snímača na prevodník - ak snímač produkuje analógový signál, alebo ak sú 
výstupné signály snímača číslicové - pripojiť ich priamo do počítača. Počítač riadi 
multiplexer a AD prevodník s požadovaným časovaním. Tiež môže posielať signály do 
aktuátora, ktorý pôsobí na objekt merania [4]. 
Príklady aktuátorov sú: motor, relé, pneumatické ventily...  
Riadiaci systém obsahuje aj periférne zariadenia - alarmy, displeje, záznamníky... 
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Snímače z funkčného hľadiska sa dajú rozdeliť na 3 časti: 
Vstupná časť- zaisťuje vstup meraných veličín. Prevádza ich na elektrickú veličinu a tú 
prevádza na vhodný normovaný elektrický signál a zaisťuje ochranu senzoru proti 
pôsobeniu nežiaducich vstupných veličín, či vplyvu okolia. Môžu ju vytvoriť prevodníky, 
membrány, zosilňovače, stabilizátory.... Jeden inteligentný senzor môže obsahovať viac 
senzorov rôznych veličín. Hlavná veličina tak môže byť korigovaná vzhľadom k rušivým 
veličinám, napr. teplote. Môže tak zaisťovať prepínanie viacerých vstupných veličín, 
adresovanie v rade, v slučke či poli meraných bodov. 
Vnútorná časť- spracováva sa vstupný signál, zaisťuje nastavenie nulovej hodnoty, 
kompenzáciu vplyvu okolia, linearizáciu v celom rozsahu vstupných veličín, 
autokalibráciu meracej funkcie. Je tvorená A/D a D/A prevodníkmi, pamäťami, 
komparátormi, generátormi, mikroprocesormi. U najvyšších stupňov inteligentných 
snímačov sa využívajú prostriedky umelej inteligencie.  
Výstupná časť- zaisťuje komunikáciu senzoru s následnými zariadeniami, signalizáciu 
vlastnej funkcie a stavu, prípadne prevod číslicového signálu na normalizovaný analógový 
výstupný signál, signalizáciu meranej veličiny. Môže umožňovať miestne i diaľkové 
ovládanie. Dôležitou úlohou je ochrana pred pôsobením nežiaducich javov na výstupe. Je 
tvorená obvodmi elektrických signálov. 
 
Požiadavky na inteligenciu v jednotlivých častiach senzoru: 
Vo vstupnej časti - prevod  fyzikálnej,  chemickej alebo biologickej veličiny na 
elektrickú, zosilnenie a filtrácia signálu, linearizácia prevodnej  charakteristiky, 
normovanie signálu, ochrana proti pôsobeniu parazitov a pod. 
Vo vnútornej časti – analógovo - číslicový prevod,  autokalibrácia elektrickej alebo 
neelektrickej časti meracieho reťazca, aritmetické operácie, číslicová linearizácia, 
štatistické  vyhodnocovanie  nameraných dát, hľadanie medzí, možnosť pridania  umelej 
inteligencie,  kde   je  senzor  schopný na  základe modelu a učiacich sa princípov 
rozoznať, či sú namerané dáta vierohodné, alebo nie. 
Vo výstupnej časti - unifikácia analógových výstupných, komunikácia prostredníctvom 
integrovaného rozhrania so zbernicovým systémom, číslicovo- analógový prevod a pod 
 
2.2  Rozdelenie 
 
Snímače môžeme rozdeliť podľa  ich  vlastnosti - rozsah, presnosť, výstupný 
signál, ... do rôznych kategórii. Porovnaním a zhrnutím ich vlastnosti dostaneme rôzne 
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skupiny snímačov. Tieto snímače sa od seba líšia kvalitou, vzhľadom, princípom ... Podľa 
vývoja snímačov ich môžeme rozdeliť do troch kategórii: 
Prvá generácia. Pre ich konštrukciu sa využívali základné fyzikálne javy. Do tejto 
generácie snímačov možné zaradiť snímače odporové, kapacitné, indukčnostné, ionizačné, 
piezoelektrické, ... Vývoj týchto snímačov je už skoro ukončený. Celkom výnimočne sa 
stretávame s vývojom týchto snímačov ak sa vyvinie nový materiál. Najviac sa  využívali 
v automatizačnej technike. 
Druhá generácia. Pre túto generáciu snímačov sa využívali fyzikálne javy polovodičov 
a súvisel s rozvojom polovodičovej techniky. Mali lepšie parametre, citlivosť, rozmery, 
dynamické vlastnosti a najmä presnosť. Vytvárajú sa nové integrované, hybridné snímače. 
Vývoj ešte nie je ukončený. 
Tretia generácia. Keďže u predchádzajúcich generácii je výstupný signál vždy elektrický, 
je požiadavka na niečo nové. Je rýchly rozvoj optických snímačov s väčším rozsahom 
frekvencie, rýchlejší prenos dát...  Táto generácia je generáciu optoelektrických, 
svedlovodných (rozvoj optických vlákien)  snímačov. Na výstupe je svetelný tok – čiže 
prenos informácie pomocou svetlovodov. Nedochádza k rušeniu snímania, ovplyvňovaniu 
snímačov elektrickými alebo magnetickými poľami. Signál sa dá previesť na väčšie 
vzdialenosti,  sú v štádiu vývoja a výskumu. Množstvo sa ich už vyrába aj sériovo.  Vo 
svetlovodných snímačoch pôsobí neelektrická veličina na parametre svetlovodu tak, že 
priamo ovplyvňuje svetelný tok. Snímače majú vysokú citlivosť, menší rozmer - obr. 3. 
 
Obr. 3 Ilustračná snímka  - zobrazenie snímačov, vyhodnocovacej techniky ... 
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Z hľadiska interakcie snímača s meraným alebo dotykovým objekt možno rozlišovať 
• dotykové  – ktoré musia byť v mechanickom kontakte so snímaným objektom 
• bezdotykové  – nie sú v mechanickom kontakte so snímaným objektom, pyrometre 
na teplotu 
Z hľadiska zdroja elektrického signálu, podľa napájania 
• aktívne snímače - sú  priamo zdrojom elektrického signálu. Pri pôsobení 
neelektrickej veličiny sa snímač chová ako zdroj elektrickej energie. Výhoda 
snímača je v tom, že nepotrebuje zdroj pomocnej energie. Energiu signál si získava 
premenou meranej veličiny (piezoelektrické, indukčné ...). 
• pasívne snímače - elektrickej veličiny z iného zdroja. Pôsobením meranej veličiny 
(teploty, sily ...) sa mení len niektorý parameter snímača (veľkosť odporu snímača). 
Zmenu tohto parametra musíme vyhodnotiť v osobitnom obvode, ktorý sa napája 
zo zdroja pomocného prúdu (batérie). Možno sem zaradiť snímače odporové, 
kapacitné ... 
Z hľadiska druhu vstupnej neelektrickej veličiny, ktorú chceme snímať, poskytujú nám 
informáciu o fyzikálnych, chemických veličinách riadeného procesu odvodených od 
mechanického pohybu. 
a.  snímače mechanických veličín – kinetických veličín  
• polohy – lineárne, uhlové, rotačné 
• rýchlosti (uhlovej, priamočiarej) – analógové, číslicové 
• zrýchlenia 
• kmitavého pohybu - vibrácie 
• sily 
• tlaku - deformácie 
• momentu 
• teploty 
• prietok 
• elektrických  veličín 
• magnetických veličín 
• žiarenia - radiačné vo viditeľnom spektre, infračervené, ultrazvukové 
b.  zmena fyzikálnych veličín 
• spojité 
 odporové - kontaktné potenciometre, analógové, kontaktné maticové 
 kapacitné polohy – dotykové, bezdotykové 
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 indukčné  
• elektromagnetické - priamočiary pohyb, uhlového zrýchlenia 
• elektrodynamické (jednosmerné, striedavé) 
• priamočiary pohyb 
• kmitavý 
• uhlovej rýchlosti – tachodynamo, tachogenerator 
 indukčnostné uhlová rýchlosť 
 ultrazvukové 
 optické  - optoelektronické (meranie dĺžok, uhlov) 
• nespojité 
 elektrokontaktné 
 magnetické s Hallovou sondou 
 optoelektronické – inkrementálne, absolútne 
c. spôsobu odmeriavania – absolútne, prírastkové – inkrementálne, zmiešané 
d. podľa drahý pohyblivej časti – lineárna, uhlová 
e. podľa výstupného signálu – analógovým, číslicovým 
 
2.3 Výhody snímačov 
 
Meracie členy – rozumie sa snímač regulovaných veličín aj s príslušnými 
prevodníkmi, ktoré musia spĺňať veľa požiadaviek. Vzhľadom k veľkému počtu 
regulovaných veličín, ako sú  kinematické, elektrické, mechanické, magnetické veličiny, 
existuje veľké množstvo anologových  členov.  Je veľa moderných metodik spôsobu 
riadenia striedavých strojov a tieto  si vyžadujú  snímanie výstupných veličín prúdu, 
napätia. Tieto snímania sú potrebné k rôznym výpočtom v modeloch strojov.  
Požiadavky kladené na snímač. Jednoznačná závislosť výstupnej veličiny od 
veličiny vstupnej. Vhodný tvar základnej prenosovej funkcie. Veľká citlivosť. Požadovaná 
presnosť. Veľká časová stálosť. Na výstupe čo najväčší el. výkon. Čo najmenšia závislosť 
na parazitných vplyvoch. Minimálne zaťažovanie meraného objektu snímačom. Čo 
najjednoduchšia  konštrukcia. Bez údržby. 
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2.4  Nevýhody snímačov 
 
Merací člen musí byť v celom rozsahu merania lineárny – ak nie je dochádza ku 
statickej chybe snímač. Meranie je limitované presnosťou snímača. Meraná veličiny 
nesmie byť deformovaná rôznymi parazitnými vplyvmi, ako sú namáhanie základne, 
vlhkosť, akustický šum, korozívna latka, magnetické pole, rádioaktivita ... 
 
2.5  Všeobecné 
 
Miesto pojmu signál sa zaviedol nový obecnejší pojem  informácia.  
Zahrňuje ďalšie prídavné zariadenia – vyššie riadiace systémy.  Rozdelenie prostriedkov 
pre -  získanie informácii, prenos informácii, spracovanie informácie a vytvorenie riadiacej 
informácie, záznam a pamätovacie informácie, styk s operátorom, vytvorenie akčného 
zásahu [4]. 
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3 KOMERČNÉ DOSTUPNÉ SNÍMAČE PRE 
ELEKTRICKÉ POHONY 
 
3.1 Snímače rýchlosti pre  elektrické pohony 
 
Rýchlosť  je vektorová veličina, definovaná ako zmena polohy telesa – teda úseku 
drahý, vydelená časom, za ktorý zmena nastala. Princípom snímačov rýchlosti je vytvoriť 
signál úmerný uhlovej rýchlosti napr. motora, pracovného mechanizmu. Ďalej musí byť 
dodržaná linearita a najmä malé zvlnenie výstupného signálu. Prístroje na meranie 
rýchlosti napr. otáčania vo všeobecnosti nazývame otáčkomery. 
 
3.1.1 Rozdelenie snímačov rýchlosti - otáčok 
Snímače môžeme rozdeliť podľa rôznych kritérií [9]  - podľa konštrukcie, použitého 
fyzikálneho princípu,  ... 
 
Podľa použitého princípu 
a. snímače využívajúce elektromagnetickú indukciu čiže  spojité 
- jednosmerné tachodynamo  
- striedavý  tachogenerátor  
b. impulzné snímače otáčok 
- magnetický impulzný snímač  
 Hallový snímač 
- špeciálne snímače otáčok 
 laserové - s reflexnými značkami pre vyššie otáčky 
 svetelné – pracujúce na optoelektrickom princípe – inkrementálne 
(prírastkové) -  s optickými mriežkami pre nízke otáčky 
 ultrazvukové 
 
3.1.2 Vytypované snímače rýchlosti pre elektrický pohon 
Pre porovnanie a pochopenie činnosti jednotlivých snímačov som si vytipovala ktoré sa asi 
najčastejšie používajú. Snímač je možne pripevniť na dané miesto  buď dvojvrstvovou 
lepiacou páskou, lepenou skrutkou alebo skrutkovým pripevnením. 
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3.1.2.1 Jednosmerné  tachodynamo 
Jednosmerný stroj s komutátorom a permanentnými magnetmi, ktoré vytvárajú magnetický 
tok  ktorý je konštantný. Výstupom je jednosmerné napätie.  Slúži na meranie rýchlosti 
otáčania elektrických motorov – obr 4.  Hriadeľ tachodynama  je spojená s hriadeľom, 
ktorého otáčky chceme merať, buď priamo alebo prevodom. Výstupné napätie 
nezaťaženého stroja je vo forme analógového signálu a  rovná sa  jeho indukovanému  
napätiu.  
Nevýhodou je zvlnenie výstupného signálu - napätia,  môže mať frekvenciu vysokú alebo 
nízku. Vysoká frekvencia zvlnenia je daná konečným počtom  lamiel na komutátore. Túto 
frekvenciu  možno odstrániť filtrom. Nízka frekvencia zvlnenia vzniká najmä pri 
nepresnostiach – nesúososti  spojenia motora a tachodynamo. Túto nerovnomernosť 
otáčania tachodynamo nie je možné odstrániť filtráciou.  
Výhodou tachodynamo je možnosť indikácie smeru otáčania. Všetky potrebné hodnoty by 
mali byť uvedené na štítku od výrobcu [9]. 
                                
Obr. 4 Tachodynamo pre meranie otáčok      
                                 
3.1.2.1.1 Komerčne označenie tachodynam  
A 404 4401, K 4 A2, K5 A3, K-10A6-00, K5A7-00, ... 
Viac v prílohe 3 – 1. 
 
3.1.2.2 Tachogenerátor DC 
Princíp je podobný ako u tachodynoma. Výstupné napätie je striedavé. Výhodou je, že 
nemá komutátor. Rotor je z permanentného magnetu a stator je realizovaný ako vinutie, 
z ktorého sa odoberá striedavé napätie. Medzi magnetom a vinutím je vzduchová medzera, 
aby nedochádzalo ku skratom. Zobrazenie tachogenerátorov obr. 5. 
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Obr. 5  Zobrazenie techogenerátorov 
 
3.1.2.2.1 Komerčné označenie tachogeneratorov 
J13A , K10A6, K5A7 ... 
Viac príloha 3 – 1. 
 
3.1.2.3 Hallový snímač 
Na rotujúcom hriadeli je vhodné pripevnený permanentný magnet,  jeho otáčky môžeme 
bezkontaktne snímať nepohyblivo umiestneným Hallovým článkom – obr. 6. 
Vyhodnocujeme frekvenciu impulzov napätia z Hallovho článku, ktorá je úmerná 
meraným otáčkam. Pri rotácii hriadeľa sa pohybuje magnet v blízkosti Hallovho snímača. 
Magnet pôsobí na snímač svojím magnetickým poľom. Na snímači nameriame napätie. Na 
výstupe z Halového snímača sa objavuje napäťový signál v tvare impulzov. Aby sme 
mohli určiť frekvenciu otáčania musíme použiť elektronický čítač.  
 
Obr. 6 Princíp snímača frekvencie otáčania. 1- hriadeľ, 2- permanentný magnet, 3 – Hallov 
snímač  
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3.1.2.3.1 Komerčné označenie Hallovho snímača 
103SR13A-3,  1GT101DC, S33, S36, S39, S42, SHD51.1, SHD51.2, SHD52, SHD49K.. 
SHD49,... 
Viac v prílohe 3 – 2. 
 
3.1.2.4 Inkrementálny snímač 
Môže prevádzať rotačný alebo lineárny pohyb na elektrické signály.  Nevýhodou tohto 
snímača je, že nerozozná absolútnu polohou a preto sa hodí na snímanie  pre mechanizmy, 
ktoré periodický prechádzajú základnou polohou. Udávajú počet impulzov uhlom 
natočenia meraného hriadeľa. Strednú hodnotu rýchlosti otáčania sa hriadeľa určíme 
stanovením počtom impulzov za jednotku času. Snímač má potom takú rozlišovaciu 
schopnosť, čiže krok merania a najmä takú presnosť, s akou presnosťou je vyrobený raster 
na kotúčoch snímača =  rozlišovacia schopnosť. Z jeho časového sledu elektrických 
signálov je možné zistiť uhol pootočenia, smer pootočenia, smer otáčania, rýchlosť 
otáčania sa jedného mechanického celku voči druhému. Vysoká rozlišovacia schopnosť, 
fotoelektrické bezkontaktné snímanie pohybu a mechanická odolnosť konštrukcie 
zabezpečuje vysokú presnosť a spoľahlivosť inkrementálneho rotačného - lineárneho 
snímača. 
Snímač má -  snímací kotúč, vlastný snímač, vyhodnocovacie zariadenie – obr. 7. Ak 
chceme informáciu o smere, musíme mať dva snímače vzájomné posunuté o  90° 
elektrických.  
Vlastný snímač môže pracovať na princípe indukčnom, fotoelektrickom optoelektrickom 
inkrementálnom – prírastkovom. Odmeriavací kotúč, ktorý je zo skla je pravidelné delený 
priehľadnými a neprehľadnými čiarami podľa typu. Tento kotúč je umiestnený na rotore. 
Druhý kotúč noniový je vytvorený obdobným spôsobom a je umiestnený na statore. Rastri 
statora a rotora sú pomocou rovnobežných zväzkov lúčov presvecované. Pri otáčaní 
dochádza k prerušovaniu lúčov a tento lúč  dopadá na fotoelektrický snímač. Signál zo 
snímača je ďalej spracovaný, upravovaný na signál a vyvedený zo snímača. Otáčaním 
hriadeľa získavame tri elektrické signály. Prvé dva sú vzájomne posunuté o elektrických 
90°, tretí je tvorený jedným impulzom za otáčku  a slúži k nastaveniu referenčnej nulovej 
polohy. 
 21 
 
 
 
Obr. 7 Inkrementálny snímač   [10]   
 
Merací krok závisí od jemnosti mriežky základného a etalónového kotúča - bežca. Jemnosť 
delenia je závislá od dostupnej technológie výroby kotúča - bežca.  
Potom počet prechodov 1/0 stanovuje počet odmeraných „inkrementov“, čo sa potom 
zaťažením konštantou prevodu a interpoláciou generuje na absolútnu hodnotu vzdialenosti 
- uhlového natočenia (signál je možné použiť po predspracovaní buď priamo do nejakého 
stroja, prípadne sa môže  zobraziť na vyhodnocovacej jednotke,  alebo načítaním cez 
meraciu kartu do PC).  
Napr. ak vzdialenosť rysiek na mriežke lineárneho snímača predstavuje 0,001mm a 
vyhodnocovacia jednotka príjme 5000 prechodov 1/0, znamená to, že sme namerali 
absolútnu hodnotu 5 mm. V prípade rotačného snímača je postup podobný. Odčítavanie 
uhlového natočenia v rámci jednej otáčky je úplne zhodné so spôsobom snímania 
prechodov u lineárneho prevedenia, počet otáčok sa potom stanovuje tak, že vo 
vyhodnocovacej elektronike sa podelí celkový nameraný počet prechodov 1/0 
(inkrementov) hodnotou delenia kotúča. Napr. ak delenie kotúča je 3600 na 1 otáčku, 
nameraný počet inkrementov je 360000, absolútna hodnota otáčok je 100. Hrozí tu však 
riziko „pretečenia“ hodnoty, t. j. počet prechodov po predelení počtom delenia kotúčov 
bude tak vysoký, že jednoducho ho vyhodnocovacia elektronika nebude vedieť zobraziť 
(číslo pre počet otočení bude vyššie, ako je platný počet zobrazovaných číslic na 
ukazovateli vyhodnocovacej jednotky). 
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3.1.2.4.1 Komerčné označenie inkrementálneho snímača 
LIMES R120/L1, LIMES R120/L20, 2400, 2420, 3700 ..., 5000, 5810, 5802 ... IRC 125, ... 
ERN, ECN, EQN s rôznym druhom krytia... 
Viac príloha 3 – 3.   
 
3.1.2.5 Ultrazvukový snímač 
Tento snímač vytvára zvukové vlny, ktoré sa odrážajú od prekážky. Vyhodnocovacím 
zariadením sa vypočíta časový interval medzi vysielaným a prijímaným signálom.   
        
3.1.2.5.1 Komerčné označenie ultrazvukových snímačov 
942, UA18c, UA18CLD, ... 
Viac príloh 3 - 44. 
 
3.2  Snímače polohy pre  elektrické pohony 
 
Snímače polohy možno rozdeliť  podľa rovnakých kritérií ako snímače rýchlosti. 
Snímacie zariadenie slúži k snímaniu prejdenej dráhy, alebo uhla natočenie. Pre prejdenie 
dráhy je meranou veličinou dĺžka v metroch. Pre uhlové natočenie je to uhol alfa. 
Poloha - je veličina -  veľkosť vektora v smere niektorej z osí, jej hodnota je rovná 
veľkosti tohto vektora. Lineárny posun - je taká zmena polohy telesa v priestore, pri 
ktorej sa smer pohybu nemení - koncové body polohového vektora ležia na priamke.  
Meranie lineárneho posunu elektrickými snímačmi sa vyskytuje najčastejšie v dvoch 
formách ako: 
• meranie posunu voči pevnému bodu -  telesu v priestore, na ktorom je snímač 
upevnený - relatívny posun 
• meranie posunu telesa v priestore - bez možnosti použitia vzťažného bodu -
absolútny posun 
 
3.2.1  Rozdelenie snímačov polohy 
a. podľa typu výstupu 
• analógový - spojitým výstupným signálom 
 selsyn 
 resolver - selsyn rozkladač 
• impulzným výstupným signálom (optický snímač) 
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 inkrementálny snímač – nerozozná absolútnu polohu len základnú 
polohu, len pre pracovné mechanizmy, ktoré pravidelné prechádzajú 
základnou polohou – pre spojité meranie polohy 
 kódovací snímač  - pre  meranie absolútnej polohy – pre nespojité 
meranie polohy  
 ultrazvukový snímač  
b. Hallový snímač polohy 
c. Kapacitný snímač polohy 
d. Induktívny snímače polohy 
 
3.2.2 Vytypované snímače polohy pre elektrický pohon 
 
Analógové snímače nie sú veľmi vhodné pre presné merania. Najvýhodnejšie snímače pre 
veľmi presné merania sú najmä optické snímače pre uhlové natočenie a lineárny pohyb. 
Tieto snímače priamo prevádzajú  prevod  polohy na číslicovú hodnotu. 
 
3.2.2.1 Selsyn 
Je stroj na striedavý prúd (asynchrónny motorček s vyvedenou kotvou) s jednofázovým  
rotorom a trojfázovým  statorom – obr.8. . Pre diaľkový prenos uhlovej odchýlky sa 
používa zapojenie dvojíc  selsynov:  selsyn - vysielač a selsyn - prijímač. Statorové vinutia 
sú vzájomne prepojené a rotor prvého selynu je napájaný harmonickým napätím.  Pri 
pootočení rotoru prvého selsynu o uhol φ1 z počiatočnej polohy a rotoru druhého selsynu 
o uhol φ2 , v rotoru druhého selsynu sa indukuje napätie. Pre získanie jednosmerného 
napätia, úmerné  uhlu natočenia použijeme fázovo citlivý  usmerňovač s filtrom. 
Jednotvárne závislosť výstupného napätia snímača na uhlu natočenia je len v rozsahu 
intervalu 0 až pi/2, je to veľká nevýhoda. 
Ak však použijeme fázovo citlivý 
usmerňovač sa interval rozši na -pi/2, pi/2. 
[9] 
 
 
 
 
                                                                    Obr. 8 Snímač polohy s dvoma selsynami 
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3.2.2.1.1 Komerčné označenie Selsyn  
ED4QK45, EF4KD71, ... 
Viac  príloha 3 – 5. 
 
3.2.2.2  Resolever ( selsyn rozkladač) 
Je možné použiť ako absolútny  snímač  polohy.   Má jednofázový rotor. Na statore  má 
dve vinutia ktoré sú navzájom kolmé. Sú napájane striedavým napätím o fázovom posune 
elektrických 900  - obr. 9, 10, 11. 
 Vytvorí sa točivé magnetické pole. Toto pole indukuje v rotoru napätie o rovnakej 
frekvencii, ale fázové posunutom voči statorovému napätiu o uhol natočenia. 
Vyhodnotenie polohy sa získava fázovým vyhodnotením napätia, môže byť analógové 
alebo číslicové. [9] 
 
 
Obr. 9  Snímač polohy s resolverom 
 
Obr. 10 Vyhodnotenie polohy s resolverom 
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Obr. 11 Ukážka resolveru, princíp činnosti 
 
3.2.2.2.1 Komerčné značenie Resolveru 
 ER5Kd,... 
Viac v prílohe 3 - 6. 
 
3.2.2.3 Snímač s optickým signálom  
Patria k najpresnejším snímačom polohy – obr. 12. Medzi hlavné výhody patrí 
bezdotykové snímanie, vysoká odolnosť výstupného signálu proti rušeniam, dlhá 
životnosť, malé rozmery a nízka hmotnosť. Pomocou nich môžeme merať polohu, otáčky, 
aj rýchlosť, vibrácie, tlak, silu, moment a ďalšie veličiny a to aj v extrémnych 
prevádzkových podmienkach. Použitie princípov optiky umožňuje konštrukciu 
miniatúrnych snímačov polohy s vysokou rozlišovacou schopnosťou. Základnou 
prednosťou je necitlivosť voči elektromagnetickému rušeniu. Pri prenose informácií 
optickými vláknami je možné použitie v horľavých a výbušných prostrediach. Zdrojom 
žiarenia sú luminiscenčné alebo laserové polovodičové diódy, snímacie prvky (fotodiódy, 
fototranzistory). 
Optické snímače polohy delíme do skupín: 
•  pre spojité meranie polohy - ikrementálné  
•  nespojité meranie polohy – absolutné 
 
Obr. 12 Optické snímače  
 
3.2.2.3.1 Inkrementálny snímač 
Inkrementálny čiže prírastkový – obr.13, 14. Výstupom snímačov je signál s úplnou 
informáciou o polohe tým, že ju definuje vzhľadom k referenčnému bodu. Konštrukčná 
realizácia je kódový obrazec so systémom priehľadných a nepriehľadných plôch. Nimi 
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prechádza svetelný tok dopadajúci na sústavu snímačov, ktoré vytvoria digitálnu 
informáciu o  polohe meraného predmetu. Výstupom inkrementálnych snímačov je sled 
impulzov [8]. Princíp je uvedený v kapitole u snímačov rýchlosti. 
 
 
 
 
                                                                   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Obr. 13 Inkrementálny snímač sin/cos 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Obr. 14 Blokové zapojenie inkrementálneho rotačného snímača 
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3.2.2.3.2 Absolútny  snímač 
Absolútny snímač  obr. 15 - získame ak v inkrementálnom snímači miesto kotúča 
s ryskami použijeme  kódovací kotúč. Kotúč ma prehľadné a neprehľadné políčka 
v niekoľkých radoch, každý s ním má svoj snímač. 
Hodnota  -  uhol natočenia rotoru sa získava z enkódera ihneď po zapnutí a môže byť 
vyvolaná kedykoľvek vyhodnocovacou elektronikou. Tu nie je potrebné pohybovou osou 
hľadať referenčnú polohu. Absolútna hodnota polohy je čítaná z kódovacieho kotúča 
disku, sú na ňom  prehliadne a neprehliadne políčka v niekoľkých radoch nad sebou.  
Každá takáto rada ma svoj samostatný snímač. Každej rade odpovedá jeden bit výstupného 
slova. Pri použití kotúčov s rôznymi kódmi môžeme získať výstupné slovo v binárnom, 
Grayovom alebo inom kóde.     Stopa s presným delením je interpolovaná na hodnotu 
polohy a súčasne sa používa vygenerovaný ľubovoľný prírastkový signál. V 
jednootáčkovom enkódery sa informácia o absolútnej polohe opakuje s každou otáčkou. 
Viacotáčkový enkóder rozlišuje medzi otáčkami – obr. 16. 
 
 
 
Obr. 15   Absolútny snímač polohy [8]   
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Obr.  16  Aplikácia absolútneho snímače polohy 
 
3.2.2.4  Ultrazvukové snímače polohy 
Ultrazvukové snímače polohy pracujú na princípe merania doby, za ktorú prijímač 
detekuje ozvenu ultrazvukových impulzov generovaných vysielačom a odrazených od 
snímaného objektu. Dva základné funkčné bloky sú vysielač ultrazvuku – menič pre nízke 
frekvencie alebo piezoelektrický snímač pre vysoké frekvencie a prijímač ultrazvuku, 
ktorý mení odrazené mechanické kmity na elektrické.  
 
3.2.2.5  Hallov snímač pre polohu 
Snímač využíva Hallov jav. Vo všeobecnosti – obr. 17 - ak na polovodič pôsobí priečne 
magnetické pole s indukciou a prechádza ním elektrický prúd, nameriame na náprotivnej 
strane hranola polovodiča Hallovo napätie. 
 
Obr. 17 Princíp Halovho snímača 
 
Využitie Hallovho snímača pre meranie neelektrických veličín je veľmi veľká pre svoju 
jednoduchosť. Ak sa Hallov snímač pohybuje v magnetickom poli – mení sa jeho napätie 
v závislosti na jeho polohe. 
Využitie Hallovho javu pre snímač polohy – obr. 18. Ak polovodičová doska sa 
pohybuje vo vzduchovej medzere stáleho magnetu v smere osy x. Magnet ma nastavce – 
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polové z magnetický mäkkého materiálu. Presnosť merania určujú parametre magnetu 
i polovodiča, najmä na závislosti od teploty. Parazitné vplyvy musíme kompenzovať 
vzhľadom na presnosť merania, ktorú požadujeme.  
 
Obr. 18 Princíp Halovho snímača polohy 
 
3.2.2.6 Kapacitný snímač polohy 
Kapacitný princíp je najstarší princíp, ktorý sa využívajú pri konštrukcii snímačov,  
systém kondenzátorov s premenlivou kapacitou. Sú to bezkontaktné snímače. Meraná 
veličina môže spôsobiť zmenu kapacity citlivej časti snímača a následnom prevedení na 
spracovateľný signál napätia. Môže to urobiť tromi spôsobmi – zmenou vzdialenosti 
elektród, zmenou veľkosti plochy ich prekrytia a zmenou vlastností dielektrika – obr.19. 
Nevýhodou  systému je nutnosť nastavenia citlivosti na predmet, ktorého polohu snímame.  
 
 
 
Obr.  19  Kapacitné snímače 
 
 
3.2.2.6.1Komerčné značenie kapacitného snímača polohy 
CPT1A, NCDT6100, E2K-F10MC2, NCDT 6500, BCS010-PSB, ... 
Viac v prílohe 3 -7. 
 
3.2.2.7 Induktívny snímače polohy 
Induktívne snímače predstavujú prevodníky neelektrickej veličiny na zmenu vlastnej, 
vzájomnej indukčnosti. Snímač tvorí  cievka, prípadne systém cievok bez jadra alebo 
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s feromagnetickým, neferomagnetickým elektricky vodivým jadrom. Pôsobením 
neelektrickej veličiny dochádza k posuvom jednotlivých častí,  k zmene ich magnetických 
a elektrických vlastností. Využívajú princíp  zmeny indukčnosti alebo indukčného toku 
obr. 20. Zmenou veľkosti vzduchovej medzery v uzavretom magnetickom obvode alebo 
zasúvaním jadra do cievky. Nedochádza k mechanickému opotrebovaniu. 
 
Obr. 20  Indukčné snímače [6]   
 
3.2.2.7.1Komerčné značenie induktívneho  snímača polohy 
E2A, NBB15, P117LIPS, EDS, BES M18ML-NSC80F-S04G,... 
Viac v prílohe 3 - 8. 
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4 VYROBCOVIA SNÍMAČOV RÝCHLOSTI 
A POLOHY PRE ELEKTRICKÉ POHONY 
 
Medzi najznámejších výrobcov patria výrobcovia z Dánska, Švajčiarska, Nemecká 
a Francúzska. V Dánsku  je to firma TELCOsensors, ktorá vyrába rôzne svetelné závory, 
optické systémy, ... aj s rôznym krytím a dosahom. Vo Švajčiarsku  je to firma 
CONTRINEX, táto firma sa zameriava  na indukčné, optické, kapacitné, ultrazvukové 
snímače, ...V Nemecku je to firma ROLAND, ktorá sa zameriava na snímače pre železné 
i neželezné plechy, zvarov, chyb materiálov... Vo Francúzsku je to BTI Process acotom, 
zaoberajú sa bezpečnostnými spínačmi, dotykovými tlačitkami... Výhradný zástupca hore 
uvedených výrobcov na českom trhu  je firma INFRASENSOR s.r.o Horní Jirčany 
Jesenice u Prahy. Výrobca v Čechách je MICKO-EPSILON, ktorý je výrobcov 
a predajcom snímačov a systémov pre meranie vzdialenosti, polohy...  Na Slovensku je 
výhradná spoločnosť pre firmy Danfoss ( frekvenčné meniče), Siemens (indukčné, 
ultrazvukov, hmotnostné.. riadiace systémy SIMATIC), Schneide electric (spínacia 
technika, riadiace systémy, snímače polohy)  a volá sa AMT Servis zo sídlom v Prešove.... 
Sú aj iné firmy, ktoré vyrábajú snímače. 
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5 NÁVRH A VÝBER SNÍMAČOV  PRE  LINKU 
 
Schéma technologickej linky je vyobrazená v prílohe 1.  Jedná sa o skúšobnú  
technologickú linku.  
Mala som navrhnúť snímač rýchlosti pre posuvný dopravník. Dĺžka dopravníka je 
1850 mm.  
Ďalej som mala som za úlohu  navrhnúť snímače pre ľavú  stranu  linky. Ide 
o snímače pre polohu plošiny. Rozdiel zdvihu  vo vertikálnej,  medzi hornou a spodnou  
polohou  je 800 mm.  Nakoľko som bola obmedzená vzdialenosťou 800 mm, nemohla som 
využiť snímače indukčné, nakoľko ich dosah je asi 40 mm, ani kapacitné lebo tiež majú 
mali dosah. Elektromagnetické vidlicové snímač sú tiež len do určitého rozsahu. 
 
Pri návrhu a výberu snímačov pre technologickú linku som si určila kritéria: 
- snímacia vzdialenosť -  nastavenia nulovej a  krajnej polohy 
- cenová dostupnosť 
- možnosť upevnenia 
- druh pripojenia k sieti 
- .. 
 
5.1 Snímač rýchlosti pre posuvný dopravník 
 
Keďže predpokladám, že frekvencia otáčania a rýchlosť je stála, zamerala som sa 
len na návrh snímača. Navrhla by som inkrementálny koncový rotačný snímač. Snímač  – 
musí  po štarte prejsť na referenčnú značku.  U programovateľných rotačných snímačov sú 
rôzne funkcie, parametre, ktoré sa nastavujú pomocou počítačového softwaru. Keďže táto 
firma má veľa produktov volila som inkrementálny rotačný rady 5810. Viac technických 
údajov som uviedla v prílohe  3. Upevnenie  snímača  by som situovala zo zadnej časti 
dopravného pasu tak ako je to uvedené na obrázku 21 - 22 zelenou farbou. Rotačný snímač 
s vlastným uložením má statorovú spojku a deliaci kotúč je spojený priamo s meranou 
hriadeľov. Snímacia jednotka je prichytená k hriadeli cez guličkové ložiska a pevnú 
statorovú spojku. Je to jednoduchá montáž.  
Keďže som sa zamerala len na snímač rýchlosti, musím pripomenúť, že musíme 
mať k dispozícii i indikačné zariadenie na snímanie pohybu výrobkov po dopravnom pase. 
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Taktiež musíme zabezpečiť, aby dopravník sa pohyboval  len v prípade zdvihnutej plošiny, 
aby nedochádzalo ku nekontrolovateľným pádom výrobkov.  
 
Obr. 21  Umiestenie snímača rýchlosti nárys 
 
Obr. 22  Umiestnenie snímača rýchlosti celkový pohľad 
 
 
 
 34 
 
 
5.2 Snímač polohy pre posuv plošiny vo vertikálnej polohe 
 
Navrhla som optický snímač reflexný – obr. 23. Pre tento snímač som sa rozhodla 
z týchto dôvodov: 
• malý rozmer a váha 
• nízka spotreba energie 
• odolnosť voči rušeniu 
• vysoká citlivosť v širokom rozsahu 
• ... 
 
 
Obr. 23 Optický snímač reflexný CDM – 2MX 
 
 
Obr. 24 Optický snímač  – pohyb  plošiny 
 
 Sú dve možnosti systému nastavenia.  
Ako prvá možnosť je snímač pre priamu detekciu s kombináciou vysielača a prijímača. Ide 
o takzvaný jednohlavový systém – obr. 25. 
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Obr. 25 Jednohlavový systém 
 
Ako druhú možnosť máme inštaláciu snímača pre priamu detekciu s deleným prijímačom 
a vysielačom, ide o dvojhlavový systém – obr. 26. Súčasťou optického snímača sú 
širokopásmové žiarovky, výbojky, led diódy, polovodičové lasery ... 
 
 Obr. 26 Dvojhlavový systém  
 
 
   Obr. 27 Technický výkres linky – pôdorys 
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 Obr. 28 Celkový pohľad na linku s umiestneným snímačov 
 
 
 Obr. 29 Technický výkres  linky – pohľad spredu - nárys 
 
Snímače som navrhla tak ako sú zobrazené na obr. 27 – 29 modrou a červenou 
farbou. Možno využiť len jeden zo zobrazených systémov. Viac prichádza do úvahy 
systém označený červenou farbou. Nakoľko nie je možnosť chybného zaznamenania 
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vzdialenosti kôli výrobkom, ktoré môžu byť na vrchnej strane plošiny. Snímač  je uložený 
na podlahe linky a zo spodnej časti plošiny je upevnená reflexná odrazka. Pri spustení 
linky je potrebné nastavenie nulovej polohy snímača a krajnej hornej polohy snímača, aby 
sme vedeli presne určiť v akej polohe sa daná plošina nachádza. Namerané hodnoty sú 
zobrazované na displeji výstupného zariadenia – obr. 30. 
 
 
Obr. 30 Zobrazovanie  nameraných  hodnôt (ilustračná snímka) 
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6 VIAC KRITERIÁLNÉ ZROVNANIE  TECHNICKO-
EKONOMICKÝCH PARAMETROV SNÍMAČOV 
 
6.1 Predajcovia snímačov rýchlosti 
 
Nakoľko som sa kontaktovala s predajcami len cez internet, neboli všetci ochotný 
informovať ma o technicko-ekonomických  parametroch výrobku, pretože  si mysleli, že 
som asi od konkurencie. Alebo cenovú ponuku chceli dať až na základe objednávky, preto 
som mala obmedzené možnosti získania potrebných údajov. 
Technicko-ekonomické parametre  som si  s problémami zistila na ich stránkach. 
Svoje stránky majú väčšinou nastavené tak, že ak chcete informáciu o technicko-
ekonomických parametroch musíte zadať priamo o čo máme záujem a čakať na odpoveď, 
nemáte možnosť porovnania hodnôt výrobku. Len veľmi málo  predajcov má u svojich 
výrobkov uvedené technicko-ekonomické parametre. Ako som zistila, dokonca aj nákupne 
ceny bez DPH majú rôznu hodnotu, táto hodnota  je určovaná  od množstva zakúpených  
kusov tovaru.  V prílohe  2 sú informácie, ktoré boli na stránkach uvedených predajcov 
s adresami a číslami telefónov na bližšie skontaktovanie. Vytipovala som si len tie 
technické parametre, pomocou ktorých  som  mohla porovnávať jednotlivé snímače, ako 
som to uviedla v tabuľkách  1. U predajcov snímačov rýchlosti som nezískala ceny, 
nakoľko by som musela uvedené množstva objednať.  
Predajcovia v  boli skôr sústredení v okolí väčších miest, ako vidieť v tabuľke 1. 
 
predajca Mesto 
označenie 
Frekvencia Napájacie 
 Napätie 
DC V 
Otáčky Cena 
 
výrobca 
 
KOPRETINA 
Trenčín 
ROD1080 
Max 
180kHz 
 
10 - 30 
Max 
10000 
 
 - 
HEIDENHAIN 
 
BALLUFF 
BB 
5810 
Max 
150kHz 
 
10 - 30 
 
Max 6000 
 
 - 
Kubler 
 
MAHRLO 
Stará 
Tura 
IRC300 
 
Max 
100kHz 
 
10 – 30  
Max 
10000 
 
 - 
  
-  
 
Tabuľka  1  Zrovnanie technicko – ekonomických parametrov  u predajcov rýchlosti 
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6.2  Predajcovia snímačov polohy 
 
V tabuľke 2 som uviedla len troch predajcov s  približne rovnakými parametrami 
snímačov. 
 
predajca Mesto 
označenie 
Snímacia 
vzdialenosť 
v mm 
Napájacie 
napätie 
DC  /V/ 
Cena 
Bez 
DPH 
€ 
Cena 
S 
DPH 
€ 
Pripojenie 
 
ATYS-CO 
Bratislava 
CDM – 2MX 
 
2500 
 
13-30 
 
25,4 
 
31,7 
 
kábel 
 
SINAP 
Trenčín 
S50-PA-2-B01-PP 
 
4500 
 
10-30 
 
73,32 
 
87,32 
 
kábel 
 
ENIKA 
Bratislava 
ER1830 
 
3000 
 
10-40 
 
38,19 
 
45,82 
 
kábel 
 
Tabuľka 2  Zrovnanie technicko – ekonomických parametrov  u predajcov opticko-
reflexného snímača polohy plošiny 
 
Vytypovala som len snímače s približne rovnakou vzdialenosťou snímania 
a napájacieho napätia. Najvhodnejší snímač, čo do ceny a vzdialenosti je CDM-2MX, 
ktorý som i viac opísala v texte. 
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7 ZAVER 
 
Cieľom mojej bakalárskej práce bolo vypracovať zoznám najpoužívanejších 
snímačov. Prvá až štvrtá kapitola sú teoretické. Tieto kapitoly sú veľmi dôležité pre 
pochopenie základných vlastnosti snímačov. 
Cieľom mojej práce bolo porovnať nielen cenové relácie u jednotlivých predajcov 
snímačov rýchlosti a polohy, ale i technické parametre. Ja som sa zamerala i na princíp 
činnosti jednotlivých snímačov.  
 V piatej kapitole  som už vykonávala praktickú časť -  návrh snímačov pre 
technologickú linku. V šiestej kapitole som sa zamerala na získavanie informácii  
o výrobcoch  snímačov rýchlosti a polohy pre elektrické pohony, aby som mohla vykonať 
zrovnanie technicko-ekonomických parametrov.  Pre vytvorenie prieskumu trhu, bolo treba 
požiadať o katalógové cenníky. Tieto informácie som získavala len z internetových stánok 
predajcov,  nakoľko predajcovia neradi zasielajú katalógy v papierovej forme a najmä ceny 
sa určujú podľa záujmu spotrebiteľov,  dokonca ceny sa prispôsobujú jednotlivým 
odberateľom najmä podľa množstva odobratého tovaru. Z tohto dôvodu bol môj prieskum 
trhu obmedzený len na informácie, ktoré som získala z internetových stánok  predajcov.  
Informácie o jednotlivých predajcoch sú uvedené v prílohe 2,  kde sú uvedený  predajcovia 
a popísane ich produktu. Ku každému predajcovi  je v prílohe vyobrazenie produktu 
a technicko-ekonomické parametre. 
Hlavný prínos mojej bakalárskej  práce vidím v tom, že som spracovala informácie 
o najčastejšie používaných snímačoch, čo sa môže z časti využiť aj pri vyučovacom 
procese.  Porovnávala som i ceny od  rôznych predajcov a prišla som k záveru, že je 
výhodnejšie nakupovať väčšie množstva kusov tovaru, pretože predajcovia, sú ochotný 
znižovať ceny pri väčšom odberovom  množstve.  Ale najvýhodnejšie je kupovať priamo 
u výrobcu a nie cez rôzne iné pobočky.  
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Optický snímač reflexný                                                         príloha 2 - 2                               
 
 Optický snímač reflexný CDM – 2MX 
 
 
Snímacia vzdialenosť: 2,5 m, výstup: PNP & NPN, napájacie napätie: 10- 30 V DC, spínací, 
infračervená LED, pripojenie káblom 
25,4 € + DPH (31,7 €) 
 
 
 
» www.napajaciezdroje.sk 
 
Obchodná spoločnosť ATYS-CO TRADE, s.r.o. 
Naša spoločnosť bola založená v roku 2007 ako spoločnosť s ručením obmedzeným. 
Vedenie firmy si určilo ako hlavné činnosti poradenstvo a predaj v oblasti priemyselnej automatizácie. 
 
Náš eshop sa špecializuje predovšetkým na komponenty priemyselnej automatizácie, ako sú napájacie zdroje vo forme adaptérov, 
zdroje na DIN lištu, priemyselné zdroje v prevedení na doskách plošných spojov (open frame), zdroje určené pre LED systémy 
(konštantné, alebo nastaviteľné napätie, či prúd, funkcia stmievania, krytie až IP67), meniče napätia DC/AC, nabíjačky a pod. 
 
SÍDLO FIRMY 
 
Adresa: Dvojkrížna 47, 820 14 Bratislava 
e-mail: office@atysco.sk  
web: www.atysco.sk 
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SIMAP bol založený v prvej polovici roka 2006 ako obchodná spoločnosť so 
zámerom dodávať komponenty v oblasti automatizácie pre stavbu strojov, 
náhradné diely pre technológie a výrobné závody a riešenia v danej oblasti –
 snímače, bezpečnostné prvky, riadiace systémy, frekvenčné meniče, 
servo motory, krokové motory, kamerové systémy, profily a profilové 
systémy, dopravníky a iné príslušenstvo. 
 
na odrazku, M18x1, plastové puzdro, snímací dosah 0.1-4.5m, PNP 
spínací/rozpínací, napájanie 10-30Vdc, pripojenie 2m kábel 
 
Cena za kus (kus): 73,32 € (s DPH 20 %) 
Simap, s.r.o. 
J.Derku 1671 
911 01 Trenčín 
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Tachodynamo a tachogenerátor                                                  príloha 3 - 1 
   
                                                                                                                                              
Tachodynamo A 404 4401 0,001kW 600ot   
0,001kW 600ot 
 
Predaj v Martine 
 
K4A2 
 
 
 
 
 
 
 
Tachodynama pro napětí 20,40,60 nebo 80 V DC/1000 ot/min. Různá 
provedení-přírubová s volnou hřídelí.průvleková,dvojitá. 
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Hallov snímač rýchlosti, polohy                                                  príloha 3 - 2                                                                                                                           
Označenie výrobcu: 
103SR13A-3 
Výrobca: 
HONEYWELL 
 
 
TME SLOVAKIA S.R.O.  
Martina Rázusa 23A/8336  
010 01 Žilina Slovenska Republika  
 
 
IČO: 45 241 791  
DIČ: 2022913860  
IČ DPH: SK2022913860  
Výška vlastného kapitálu: 50.000,00 EUR 
 
 
 
 
 
 
 56 
 
 
 
 
 
 
 
 57 
 
 
 
 
 
 
 58 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 59 
 
 
 
Inkrementálny     snímač                                                            príloha 3 – 3                                                                                                                         
 
 60 
 
 
 
 
 61 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 62 
 
 
 
Ultrazvukové snimače                                                                 príloha 3 - 4 
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Selsyn                                                                                            príloha 3 – 5  
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Resolver                                                                                         príloha 3 - 6 
 
Resolver 
 
 
 
Markéta Blažková  
Tel.: +420 491 446 473  
prodej@atas.cz  
ATAS elektomotory Náchod a.s.  
výrobca ATAS elektromotory Náchod a.s. 
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Kapacitné snímače polohy                                                           príloha 3 - 7 
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  Induktívny snímač polohy                                                     príloha 3 - 8 
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